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Beschreibung 



Die Erfindung bezieht sich auf ein Verfahren und 
eine Anordnung zum Positionieren eines Magnet- 
kopfs auf verschiedene Spuren eines Magnet- 
bands in einem Magnetbandgerat. 

Aus der US-A 4 313 141 sind ein Verfahren und 
eine Anordnung zum Positionieren eines Magnet- 
kopfs auf verschiedene Spuren eines Magnet- 
bands in einem Magnetbandgerat bekannt mit einer 
mit einem Elektromotor versehenen Positionierein- 
richtung, die mindestens einen Schreib/Lesekopf in 
dem Magnetkopf senkrecht zur Bewegungseinrich- 
tung des Magnetbands auf die verschiedenen Spu- 
ren positioniert und mit einer Steuereinheit, die 
durch Vergleich der jeweiligen Ist-Positionen des 
Magnetkopfs mit den verschiedenen Spuren zuge- 
ordneten Soll-Positionen Steuersignale fur eine 
Motorsteuerung zum Ansteuern des Elektromotors 
der Positioniereinrichtung erzeugt. 

Obwohl fur die Positioniereinrichtung prazise 
Bauteile verwendet werden, ist eine Abweichung 
eines Schreib/Lesekopfs von der genauen Mitte 
einer Spur urn bis zu ±40 urn moglich, wenn der 
Magnetkopf an den auBeren Spuren positioniert 
wird. Bei Magnetbandgeraten mit einer geringen 
Anzahl von Spuren macht diese Abweichung keine 
Schwierigkeiten bei der Aufzeichnung oder Wie- 
dergabe von Signalen. Falls jedoch die Anzahl der 
Spuren auf demselben Magnetband auf beispiels- 
weise 8 oder sogar 20 erhoht wird, konnen derarti- 
ge Toleranzen von ±40 urn nicht hingenommen 
werden. 

Der Erfindung liegt daher die Aufgabe zugrunde, 
ein Verfahren und eine Anordnung zum Positionie- 
ren eines Magnetkopfs auf verschiedene Spuren 
eines Magnetbands anzugeben, bei deren Verwen- 
dung auch bei einer hohen Anzahl von Spuren auf 
dem Magnetband eine genaue Positionierung der 
Schreib/Lesekopfe auf die Mitten der Spuren mog- 
lich ist. 

ErfindungsgemaB wird die Aufgabe bei dem Ver- 
fahren der eingangs genannten Art durch die im 
kennzeichnenden Teil des Patentanspruches 1 an- 
gegebenen Merkmale und bei der Anordnung der 
eingangs genannten Art durch die im kennzeichnen- 
den Teil des Patentanspruches 9 angegebenen 
Merkmale gelost. 

Das Verfahren gemaB der vorliegenden Erfin- 
dung hat den Vorteil, daB auch bei Magnetbandge- 
raten, bei denen eine hohe Spurzahi verwendet 
wird, die Bauteiie des Magnetbandgerats fur die ge- 
ringere Spurdichte ohne hohere Anforderungen an 
die Toleranzen ubernommen werden konnen, da der 
Ausgleich der Toleranzen nicht durch mechanische 
MaBnahmen, sondem durch elektronische MaBnah- 
men erfolgen. Damit sind fur den mechanischen 
Aufbau keinerlei Mehrkosten erforderlich, urn auf 
eine Mehrzahi von Spuren genau positionieren zu 
konnen. 

Die wahrend des MeBvorgangs ermittelten Positi- 
onswerte werden zweckmaBigerweise in einem 
loschbaren und wiederbeschreibbaren Festwert- 
speicher gespeichert. 



Es ist auch moglich, die Positionswerte aus fur ei- 
ne Mehrzahi von Magnetbandgeraten gleichen 
Normalwerten und fur jedes Magnetbandgerat wah- 
rend des MeBvorgangs individuell ermittelten Kor- 

5 rekturwerten zu bilden. 

Als Bezugsposition kann beispielsweise eine mitt- 
lere Spur vorgesehen werden, und es werden wah- 
rend des MeBvorgangs die Positionswerte der Po- 
sitionen der Schreib/Lesekopfe von den Mitten der 

10 jeweils auBeren Spuren ermittelt. Als Bezugspositi- 
on kann auch eine auBere Spur verwendet werden, 
und wahrend des MeBvorgangs werden die Positi- 
onswerte in Richtung auf die andere auBere Spur 
ermittelt. Weiterhin kann als Bezugsposition auch 

15 eine Kante des Magnetbands verwendet werden. 

Falls die Positioniereinrichtung einen Schrittmo- 
tor enthalt, geben die Positionswerte jeweils eine 
vorgegebene Anzahl von Schritten an, die der Posi- 
tion entsprechen. Wenn die Positionswerte aus den 

20 Normalwerten und den Korrekturwerten gebildet 
werden, werden diese Schritte jeweils von der Nor- 
malschrittanzahl subtrahiert oder zu dieser hinzu- 
addiert, urn den Schreib/ Lesekopf genau auf die 
Mitte der Spur zu positionieren. 

25 Es ist auch denkbar, als Antriebsmotor fur die 
Positioniereinrichtung einen Gleichstrommotor zu 
verwenden, der mit einer Taktscheibe und zugeord- 
neten optoelektronischen Abtastelementen verse- 
hen ist. In diesem Fall geben die Positionswerte 

30 bzw. die Korrekturwerte jeweils vorgegebene An- 
zahlen von Taktimpulsen an bzw. die von den jeweili- 
gen Normaltaktimpulsanzahlen zu subtrahiert oder 
zu diesen hinzuaddierenden Anzahlen von Taktim- 
pulsen an. 

35 Haufig weisen die Positioniereinrichtungen auch 
unterschiedliches Spiel auf in Abhangigkeit davon, 
in welcher Richtung der Positioniervorgang erfolgt. 
So kann beispielsweise die Schrittanzahl zum Posi- 
tionieren einer mittleren Spur unterschiedlich sein, 

40 in Abhangigkeit davon, in welcher Richtung, d. h. 
von welcher auBeren Spur in Richtung auf diese 
mittlere Spur positioniert wird. Zum Ausgleich auch 
dieses Spiels konnen die Positionswerte oder die 
Korrekturwerte fur die verschiedenen Spuren un- 

45 terschiedlich groB sein, in Abhangigkeit von wel- 
cher Richtung aus auf diese Spur positioniert wird. 

Die Ermittlung der Positionswerte bzw. der Kor- 
rekturwerte kann dadurch erfolgen, daB wahrend 
des MeBvorgangs der Schreib/Lesekopf auf die 

50 Mitte jeder Spur genau positioniert wird und daB da- 
bei die Positionswerte bzw. die Korrekturwerte er- 
mittelt werden. Es ist auch moglich, beispielsweise 
ausgehend von der mittleren Bezugsposition, die 
Positionswerte bzw. die Korrekturwerte bei den bei- 

55 den auBeren Spuren zu ermitteln und die Positions- 
werte bzw. die Korrekturen fur die dazwischenlie- 
genden Spuren durch Interpolation zu ermitteln. Es 
kann auch ausreichend sein, die Korrekturwerte je- 
weils einer Gruppe von einander benachbarten 

60 Spuren zusammenzufassen und beim Positionieren 
auf eine beliebige Spur dieser Gruppe jeweils den 
dieser Gruppe zugeordneten Korrekturwert zu ver- 
wenden. 

Bei einer vorteilhaften Anordnung zur Durchfuh- 
65 rung des Verfahrens kann eine Steuereinheit vor- 
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gesehen sein, die aus der Differenz zwischen ei- 
nem der Ist-Position des Magnetkopfs zugeordne- 
ten Wert und einem wahrend des MeBvorgangs er- 
mittelter Soll-Positionswert des Magnetkopfs die 
Steuersignale fur eine Motorsteuerung des Elek- 
tromotors der Positioniereinrichtung erzeugt. Die 
Steuereinheit kann einen loschbaren und wiederbe- 
schreibbaren Festwertspeicher enthaiten, in dem 
nach dem MeBvorgang die fur jedes Magnetband- 
gerat individuell ermittelten Positionswerte gespei- 
chert sind und der beim Positionieren auf eine Spur 
die Positionswerte an einen Vergleicher abgibt, der 
diese Positionswerte mit in einem Speicher gespei- 
cherten Werten fur die jeweilige Ist-Position des 
Magnetkopfs vergleicht. Die Steuereinheit kann 
auch einen Festwertspeicher, in dem die alien Spu- 
ren zugeordneten Normalwerte gespeichert sind, ei- 
nen weiteren Speicher, in dem die Korrekturwerte 
gespeichert sind, und einen Addierer enthaiten, der 
beim Ansteuern einer bestimmten Spur die Korrek- 
turwerte zu den Normalwerten hinzuaddiert. Die 
Korrekturwerte konnen positives und negatives 
Vorzeichen haben, so daB im Addierer eine Addition 
oder eine Subtraktion stattfindet. 

Die Steuereinheit kann auch einen Mikrorechner 
umfassen, der unter Verwendung der Positionswer- 
te oder der Korrekturwerte die Steuersignale fur 
die Positioniereinrichtung erzeugt. 

Der Speicher fur die Korrekturwerte kann auch 
als eine Schaltereinheit mit einer Mehrzahl von 
Schaltern ausgebildet sein, die beispielsweise einen 
Korrekturwert abgeben, der bei dem Positionieren 
auf eine auBere Spur auftritt. Aus diesem Korrek- 
turwert kann dann durch Interpolation auf die Kor- 
rekturwerte der inneren Spuren geschlossen wer- 
den. 

Im folgenden werden das Verfahren gemaB der 
vorliegenden Erfindung und eine Anordnung zur 
Durchfuhrung des Verfahrens anhand von Zeich- 
nungen naher erlautert. Es zeigen 

Fig. 1 ein Blockbild der Anordnung zur Durchfuh- 
rung des Verfahrens, 

Fig. 2 eine schematische Darstellung von n Spu- 
ren auf einem Magnetband, 

Fig. 3 eine Darstellung der Abweichungen eines 
Schreib/Lesekopfs in einem Magnetkopf beim Posi- 
tionieren auf die Mitten verschiedener Spuren, 

Fig. 4 eine erste Ausfuhrungsform einer Steuer- 
einheit, 

Fig. 5 eine zweite Ausfuhrungsform der Steuer- 
einheit, 

Fig. 6 eine dritte Ausfuhrungsform der Steuer- 
einheit. 

Die in Fig. 1 dargestellte Anordnung zeigt einen 
Ausschnitt aus einem Magnetbandgerat, das als 
Kassettenmagnetbandgerat ausgebildet ist. Ein der- 
artiges Kassettenmagnetbandgerat ist beispielswei- 
se der DE-OS 3 244 165 oder der DE-OS 3 244 149 
zu entnehmen. In einem Gehause 1 des Magnetband- 
kassettengerats ist eine nicht dargestellte An- 
triebsanordnung fur das Magnetband 3 und eine 
Positioniereinrichtung fur einen Magnetkopf 4 an- 
geordnet, urn Schreib/Lesekopfe des Magnetkopfs 



4 auf verschiedene Spuren des Magnetbands 3 zu 
positionieren. Eine gestrichelt dargestellte Magnet- 
bandkassette 2 mit dem Magnetband 3 ist in das 
Magnetbandgerat einsetzbar. Der Magnetkopf 4 

5 greift wahrend des Betriebs des Magnetbandge- 
rats in eine Offnung der Kassette 2 ein. Der Ma- 
gnetkopf 4 ist auf einem Kopftrager 5 befestigt und 
gemeinsam mit diesem unter Verwendung von zwei 
Lagern 6 und 7 langs einer Achse 8 in Querrichtung 

1 o des Magnetbands 3 verschiebbar. 

Die Verschiebung des Magnetkopfs 4 erfolgt un- 
ter Verwendung eines Elektromotors 9, der vor- 
zugsweise als Schrittmotor ausgebildet ist, jedoch 
auch als Gleichstrommotor ausgebildet sein kann. 

15 Auf der Achse des Motors 9 ist eine Schnecke 10 
befestigt, die mit einem Schneckenrad 11 in Wirk- 
verbindung steht. Die Achse 8 weist im Bereich des 
Schneckenrads 1 1 ein AuBengewinde 12 auf, das mit 
einem Innengewinde des Schneckenrads 1 1 in Wirk- 

20 verbindung steht. Wenn sich die Schnecke 10 
dreht, wird das Schneckenrad 11 angetrieben, so 
daB dieses sich in axialer Richtung der Achse 8 be- 
wegt. Eine Druckfeder 13 drilckt den Kopftrager 5 
gegen das Schneckenrad 1 1 , so daB dieser der Be- 

25 wegung des Schneckenrads 11 in axialer Richtung 
folgt und damit den Magnetkopf 4 auf verschiede- 
ne Spuren des Magnetbands 3 positioniert. Wah- 
rend der Bewegung des Kopftragers 5 in axialer 
Richtung der Achse 8 wird verhindert, daB dieser 

30 sich mit der Drehung des Schneckenrads 1 1 drehen 
kann. Wahrend des Einschiebens oder Heraus- 
nehmens der Kassette 2 ist der Magnetkopf 4 ge- 
meinsam mit dem Kopftrager 5 jedoch aus der Ar- 
beitsstellung in eine Ruhestellung schwenkbar. Der 

35 Motor 9 erhalt von einer Motorsteuerung 15 Steu- 
ersignale, die beispielsweise als Schrittimpulse aus- 
gebildet sind, wenn der Motor 9 ein Schrittmotor ist. 
Die Motorsteuerung 15 wird von einer Steuereinheit 
16 angesteuert, die beim Positionieren eines 

40 Schreib/Lesekopfs in dem Magnetkopf 4 auf eine 
bestimmte Spur des Magnetbands 3 die Steuersi- 
gnale empfangt, urn von einer Ist-Position, bei- 
spielsweise einer bestimmten Spur, auf eine Soil-Po- 
sition, beispielsweise eine andere Spur, zu gelan- 

45 gen. Die Funktion einer derartigen Steuereinheit 16 
ist fur eine normale Positionierung allgemein be- 
kannt und beispielsweise der US-PS 4 313 141 zu 
entnehmen. 

Eine bestimmte Spur wird der Steuereinheit 16 
50 von einer zentralen Steuereinheit des Magnetband- 
gerats oder einem Mikrorechner mitgeteilt, die 
schematisch als Soll-Spurgeber 17 dargestellt sind. 
Die Ist-Position, in der sich der Magnetkopf 4 
jeweils befindet, ist in einem Speicher 18 gespei- 
55 chert. 

Zu Beginn des Betriebs des Magnetbandgerats 
wird der Magnetkopf 4 in eine Bezugsposition ge- 
bracht, die durch den Bezugspositionsgeber 25 
ermitteit wird. Diese Bezugsposition ist beispiels- 

60 weise ein auBerer Rand des Magnetbands 3, der 
durch ein Verfahren ermitteit wird, wie es in der DE- 
OS 3 112 886 beschrieben ist. Die Bezugsposition 
kann auch eine erste, beispielsweise auBere oder 
mittlere Spur des Magnetbands 3 sein oder es 

65 kann, wie es in der US-PS 4 313 141 beschrieben ist, 
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eine bestimmte Stellung der Positionseinrichtung 
sein, die mittels einer Lichtschranke erkannt wird. 
Diese Bezugsposition ist dann die Ist-Position und 
ist in dem Speicher 1 8 gespeichert. 

Die Steuereinheit 16 enthalt einen als Festwert- 
speicher ausgebildeten Zuordner 19, der die vom 
Soll-Spurgeber 17 abgegebene Spurnummer in eine 
Soli-Position umsetzt. Sowohl die vom Zuordner 19 
abgegebene Soil-Position als auch die vom Spei- 
cher 18 abgegebene Ist-Position werden einem Ver- 
gleicher 20 zugefuhrt, der aus der Differenz zwi- 
schen der Soil- und der Ist-Position den Abstand 
sowohl hinsichtlich des Betrags als auch hinsicht- 
lich der Richtung ermittelt und einen Impulsgeber 21 
veranlaBt, an die Motorsteuerung 15 solange Impul- 
se fur den Schrittmotor 9 abzugeben, bis die Soli- 
Position und die Ist-Position ubereinstimmen. Der 
Magnetkopf 4 wird damit unter Verwendung des 
Motors 9 auf die gewiinschte Spur positioniert. 
Gleichzeitig werden die Impulse dem Speicher 18 zu- 
gefuhrt, so daB dieser die neue Ist-Position beinhal- 
tet. Der Speicher 18 kann zu diesem Zweck einen 
Addierer enthalten, der von der Ist-Position jeweils 
die entsprechende Anzahl von Impulsen subtrahiert 
oder zu dieser hinzuaddiert. Er kann auch als Zah- 
ler ausgebildet sein, dessen Zahlerstand die jeweili- 
ge Ist-Position angibt und der durch die von dem Im- 
pulsgeber 21 abgegebenen Impulse jeweils aufwarts 
Oder abwarts gezahlt wird. 

Wie bereits erwahnt, kann der Motor 9 auch als 
Gleichstrommotor ausgebildet sein. Zur genauen 
Positionierung kann auf der Achse des Gleich- 
strommotors in diesem Fall eine Taktscheibe ange- 
ordnet sein, bei der eine Vielzahl von Schlitzen 
durch optoelektronische Elemente abgetastet wer- 
den. In diesem Fall gibt der Impulsgeber 21 an die 
Motorsteuerung 15 solange Signale ab, bis eine vor- 
gegebene Anzahl von Taktimpulsen abgetastet wur- 
de, die der Differenz zwischen der Soli- und der Ist- 
Position entspricht. 

Falls auf dem Magnetband 3 die Aufzeichnung 
der Daten in vier parallelen Spuren erfolgt und der 
Magnetkopf 4 zwei Schreib/Lesekopfe enthalt, die 
jeweils auf zwei der Spuren positionierbar sind, sind 
die entsprechenden Soll-Positionen als gleiche Nor- 
malwerte N fur eine Mehrzahl von Magnetbandge- 
raten in dem Zuordner 19 fest gespeichert, und die 
Po-sitionierung erfolgt ohne Schwierigkeiten. Falls 
jedoch auf dem Magnetband die Aufzeichnung in 
sehr vielen Spuren, beispielsweise 20 Spuren, er- 
folgt, kann der Fall eintreten, daB in dem Zuordner 
19 nicht mehr fur alle Magnetbandgerate einer Serie 
dieselben Soll-Positionen gespeichert werden kon- 
nen, da infolge von mechanischen Toleranzen in der 
Positioniereinrichtung die Schreib/Lesekopfe nicht 
mehr genau auf die Mitten der verschiedenen Spu- 
ren positioniert werden. 

Bei der Darstellung in Fig. 2 ist ein kurzer Aus- 
schnitt des Magnetbands 3 dargestellt, auf dem die 
Daten in einer Vielzahl n von Spuren aufgezeichnet 
werden. Als Bezugsposition B1 kann beispielsweise 

eine mittlere Spur § verwendet werden, von der aus 

auf andere Spuren positioniert wird. Wenn nun aus- 
gehend von dieser Bezugsposition B1 , beispielswei- 



se auf die Spuren n oder 0, positioniert wird, kon- 
nen infolge von mechanischen Toleranzen der Posi- 
tioniereinrichtung Abweichungen d1 bis d4 auftre- 
ten, die nicht mehr mit den vorgesehenen Mitten der 

5 Spuren ubereinstimmen. In entsprechender Weise 
konnen Abweichungen d5 und d6 auftreten, wenn 
ausgehend von einer auBeren Spur 0 als Bezugspo- 
sition B2 oder von der Kante des Magnetbands 3 
als Bezugsposition B3 auf die andere auBere Spur n 

10 positioniert wird. Diese Abweichungen d5 und d6 
konnen beispielsweise groBer sein als die Abwei- 
chungen d1 bis d4, da der Weg, den der Magnet- 
kopf 4 zurucklegt, in diesen Fallen groBer ist als bei 
der Verwendung der Bezugsposition B1 . 

15 Bei der Darstellung in Fig. 3 sind die Abweichun- 
gen bei der Positionierung auf die Spuren 0 bis n in 
Form eines Diagramms dargestellt, wobei davon 
ausgegangen wird, daB als Bezugsposition die auBe- 
re Spur 0 gewahlt wird. Entsprechendes gilt bei der 

20 Verwendung einer mittleren Spur als Bezugspositi- 
on B1 oder der Kante des Magnetbands 3 bei der 
Bezugsposition B3. Nach der Montage der Positio- 
niereinrichtung und des Magnetkopfs 4 werden 
wahrend eines MeBvorgangs entweder die im Zu- 

25 ordner 19 zu speichernden genauen Positionswerte 
P, die zum Positionieren auf die Mitten der ge- 
wunschten Spuren erforderlich sind oder die bei 
der Positionierung auf in dem Zuordner 19 gespei- 
cherte Normalwerte N festgestellten Abweichungen 

30 von den Mitten der Spuren in Form von Korrektur- 
werten d ermittelt, die die genauen Positionen bzw. 
die Abweichungen durch jeweils eine Anzahl von 
Schritten bei Verwendung eines Schrittmotors oder 
durch jeweils eine Anzahl von Taktimpulsen bei der 

35 Verwendung eines Gleichstrommotors mit Takt- 
scheibe angeben. Diese Korrekturwerte entspre- 
chen bei der Positionierung auf die Spur n den Ab- 
weichungen d5 oder d6. Urn von der Spur 0 zu Spur 
n zu gelangen, sind entsprechend dem Inhalt des 

40 Zuordners 19 n x m Schritte als Normalwert Nn er- 
forderlich, die in Ordinatenrichtung angegeben 
sind, wenn als Elektromotor 9 ein Schrittmotor ver- 
wendet wird. In entsprechender Weise sind | x m 

45 Schritte als Normalwert N erforderlich, urn zu einer 
mittleren Spur § zu gelangen. Zur genauen Positio- 
nierung auf die Mitte dieser Spur konnen noch wei- 
tere oder weniger Schritte erforderlich sein, die zu- 
sammen mit dem Normalwert N durch den Positions- 

50 wert P oder durch den jeweiligen Korrekturwert d 
fur die Spur festgelegt werden. Die Positionswerte 
P oder die Korrekturwerte d werden fur jedes Ma- 
gnetbandgerat nach der Montage der Positionier- 
einrichtung ermittelt und gespeichert. Es kann dabei 

55 fur jede Spur der entsprechende Positionswert 
bzw. Korrekturwert d ermittelt werden. Es ist auch 
moglich, ausgehend von der jeweiligen Bezugsposi- 
tion beim Positionieren auf eine weitab liegende 
Spur, beispielsweise die auBere Spur, den Gesamt- 

60 wert festzustellen und durch Interpolation die Wer- 
te bei den anderen Spuren zu ermitteln. Es ist auch 
moglich, jeweils eine Gruppe von einander benach- 
barten Spuren zusammenzufassen und mit einem 
Korrekturwert d zu versehen. 

65 
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Die Abweichung kann beim Positionieren von ei- 
ner auBeren Spur auf die andere auBere Spur oder 
von der Kante des Magnetbands 3 auf die auBere 
Spur an der anderen Kante des Magnetbands ±40 
urn betragen. Diese Abweichung kann ±8 Schritten 
des Schrittmotors 9 entsprechen. Der Korrektur- 
wert d kann dann durch ein Vierbitwort angegeben 
werden, wobei das hochstwertige Bit das Vorzei- 
chen und die iibrigen drei Bits die Anzahl der Schrit- 
te angibt. Fur jede Spur oder jede Gruppe von Spu- 
ren kann dann durch Interpolation, beispielsweise li- 
neare Interpolation, der jeweilige Korrekturwert d 
ermitteft werden. Beim Positionieren auf eine vorge- 
gebene Spur gibt dann der Zuordner 19 nicht die 
normale Schrittzahl an, sondern dann die um den 
Korrekturwert korrigierte Schrittzahl an. 

Der in Fig. 1 dargestellte Zuordner 1 9 ist als soge- 
nannter EEPROM (elektrisch loschbarer und wie- 
derbeschreibbarer Festwertspeicher) ausgebildet, 
und in ihm werden nach dem MeBvorgang die Positi- 
onswerte P fur jede Spur eingespeichert. 

Der in Fig. 4 dargestellte Zuordner 19 enthalt ei- 
nerseits einen Speicher 22 fur die Normalwerte N 
der Schrittanzahl ftir die Positionierung auf die ver- 
schiedenen Spuren. Zusatzlich ist ein Speicher 23 
fiir die Korrekturwerte d vorgesehen. Beim Positio- 
nieren auf eine bestimmte Spur, die vom Soll-Spur- 
geber 17 angegeben wird, werden der Normalwert N 
und der Korrekturwert d aus dem Speicher 22 bzw. 
dem Speicher 23 ausgelesen und in einem Addierer 
24 addiert und als Soli-Position an den Vergleicher 
20 abgegeben. Wie bereits erwahnt, konnen die 
Korrekturwerte d in dem Speicher 23 fiir jede Spur 
vorgesehen sein. Es kann auch fur jeweils eine 
Gruppe von Spuren derselbe Korrekturwert d vor- 
handen sein. Weiterhin konnen die Korrekturwerte 
d unterschiedlich sein, je nach dem in welcher Rich- 
tung auf eine bestimmte Spur positioniert wird, um 
ein drehrichtungsabhangiges Spiel in der Positio- 
niereinrichtung auszugleichen. 

Die in Fig. 5 dargestellte Steuereinheit 16 enthalt 
einen Mikrorechner 26, dem vom Soll-Spurgeber 17 
die jeweils gewunschte Spurnummer zugefuhrt wird 
und dem auch vom Bezugspositionsgeber 25 der Be- 
zugsposition zugeordnete Signale zufuhrbar sind. 
Die Steuereinheit 16 enthalt einen als elektrisch 
loschbaren und wiederbeschreibbaren Festwert- 
speicher ausgebildeten Speicher fiir die Positions- 
werte P oder die beiden Speicher 22 und 23 fur die 
Normalwerte N bzw. die Korrekturwerte d und der 
Mikrorechner 26 ermittelt aus den Positionswerten 
P oder aus den Normalwerten N und den Korrektur- 
werten d die jeweils gewunschte Soli-Position und 
gibt an die Motorsteuerung 15 die entsprechenden 
Steuersignale ab. 

Bei der in Fig. 6 dargestellten Steuereinheit 16, 
die ebenfalls einen Mikrorechner 26 aufweist, ist 
der Speicher 23 fiir die Korrekturwerte d als Schal- 
tereinheit ausgebildet, die eine Mehrzahl, beispiels- 
weise vier Schalter, aufweist. Nach der Montage 
der Positioniereinrichtung wird wahrend eines MeB- 
vorgangs, beispielsweise ausgehend von einer au- 
Beren Spur oder der Kante des Magnetbands 3, die 
Abweichung d5 oder d6 bei der Positionierung auf 
die andere auBere Spur ermittelt, und die entspre- 



chende Anzahl der Schritte des Schrittmotors 9 
wird binarcodiert durch drei Schalter eingegeben. 
Ein weiterer Schalter gibt das Vorzeichen der Ab- 
weichung an. Wenn, wie oben bereits erwahnt, die 

5 Abweichung bis zu ±8 Schritten aufweisen kann, 
kann diese Abweichung durch die drei Schalter bi- 
narcodiert eingestellt werden, und der vierte Schal- 
ter gibt das Vorzeichen an. Ein Schritt entspricht ei- 
ner Abweichung von ±5 p.m. Der Mikrorechner 26 

10 ermittelt dann durch lineare Interpolation die Abwei- 
chung fiir die jeweilige Spur oder fur eine Gruppe 
von Spuren, um moglichst genau auf die Mitte der 
jeweiligen Spur positionieren zu konnen. 

Bei der Verwendung eines Festwertspeichers 

15 fiir die Positionswerte P wird wahrend des MeBvor- 
gangs jeweils die Gesamtanzahl der Schritte, die 
der Summe aus dem Normalwert N und dem Korrek- 
turwert d entspricht, fiir jede Spur ermittelt und in 
dem Festwertspeicher gespeichert, der dann den 

20 Zuordner 19 darstellt. In diesem Fall ist eine Additi- 
on oder Subtraktion der Korrekturwerte d nicht er- 
forderlich, da die Korrekturwerte d bereits bei dem 
MeBvorgang berucksichtigt werden. 

25 

Patentanspruche 

1. Verfahren zum Positionieren eines Magnet- 
kopfs (4) auf verschiedene Spuren eines Magnet- 

30 bands (3) in einem Magnetbandgerat, bei dem minde- 
stens ein Schreib/Lesekopf des Magnetkopfs (4) 
mittels einer mit einem Elektromotor versehenen Po- 
sitioniereinrichtung senkrecht zur Bewegungsrich- 
tung des Magnetbands (3) auf die verschiedenen 

35 Spuren positioniert wird und bei dem durch Ver- 
gleich der jeweiligen Ist-Positionswerte des Ma- 
gnetkopfs (4) mit den verschiedenen Spuren zuge- 
ordneten Soll-Positionswerten Steuersignale fur ei- 
ne Motorsteuerung (15) zum Ansteuern des 

40 Elektromotors (9) der Positioniereinrichtung er- 
zeugt werden, dadurch gekennzeichnet, daB wah- 
rend eines MeBvorgangs durch ein Positionieren 
auf mindestens eine Spur ausgehend von einer Be- 
zugsposition (B1 bis B3) die genauen Positionen des 

45 Schreib/Lesekopfs des Magnetkopfs (4) auf den 
Mitten der Spuren auf dem Magnetband (3) ermittelt 
werden, daB diesen genauen Positionen Positions- 
werte (P) zugeordnet werden und daB wahrend des 
normalen Betriebs des Magnetbandgerats unter 

50 Verwendung dieser Positionswerte (P) die Steuersi- 
gnale fur die Motorsteuerung (15) erzeugt werden. 

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Positionswerte (P) auf fiir eine 
Mehrzahl von Magnetbandgeraten gleichen Nor- 

55 malwerten (N) und fiir jedes Magnetbandgerat indi- 
viduell ermittelten Korrekturwerten (d) gebildet wer- 
den. 

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder Anspruch 2, 
dadurch gekennzeichnet, daB als Bezugsposition 

60 die einer mittleren Spur zugeordnete Bezugspo- 
sition (B1), die einer auBeren Spur (0) zugeordnete 
Bezugsposition (B2) oder die einer Kante des Ma- 
gnetbands (3) zugeordnete Bezugsposition (B3) 

65 vorgesehen ist. 
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4. Verfahren nach einem der Anspruche 1 bis 3, 
dadurch gekennzeichnet, daB die Positionswerte 
(P) jeweils einer vorgegebenen Anzahl von Schrit- 
ten fur die Ansteuerung eines als Schrittmotor aus- 
gebildeten Elektromotors (9) der Positioniereinrich- 5 
tung zugeordnet sind. 

5. Verfahren nach einem der Anspruche 1 bis 3, 
dadurch gekennzeichnet, daB die Positionswerte 
(P) jeweils einer vorgegebenen Anzahl von Taktsi- 
gnalen fur die Ansteuerung eines als Gleichstrom- 10 
motor mit einer Taktscheibe ausgebildeten Elektro- 
motors (9) der Positioniereinrichtung zugeordnet 
sind. 

6. Verfahren nach einem der Anspruche 1 bis 5, 
dadurch gekennzeichnet, daB die Positionswerte 15 
(P) in Abhangigkeit von der Richtung, in der auf ei- 

ne Spur positioniert wird, unterschiedlich sind. 

7. Verfahren nach einem der Anspruche 1 bis 6, 
dadurch gekennzeichnet, daB die Positionswerte 

(P) fur die verschiedenen Spuren durch die Positio- 20 
nierung auf eine von der Bezugsposition (B1 bis B3) 
weit entfernten Spur durch Interpolation ermittelt 
wird. 

8. Verfahren nach einem der Anspruche 2 bis 7, 
dadurch gekennzeichnet, daB jeweils einer Gruppe 25 
voneinander benachbarten Spuren auf dem Ma- 
gnetband (3) derselbe Korrekturwert (d) zugeord- 
net wird. 

9. Anordnung zum Positionieren eines Magnet- 
kopfs (4) auf verschiedene Spuren eines Magnet- 30 
bands (3) in einem Magnetbandgerat mit einer mit ei- 
nem Elektromotor (9) versehenen Positionierein- 
richtung, die mindestens einen Schreib/Lesekopf in 

dem Magnetkopf (4) senkrecht zur Bewegungsrich- 
tung des Magnetbands (3) auf die verschiedenen 35 
Spuren positioniert und mit einer Steuereinheit, die 
durch Vergleich der jeweiligen lst-Positionswerte 
des Magnetkopfs (4) mit den verschiedenen Spu- 
ren zugeordneten Soll-Positionswerten Steuersi- 
gnale fur eine Motorsteuerung (15) zum Ansteuern 40 
des Elektromotors (9) der Positioniereinrichtung er- 
zeugt, dadurch gekennzeichnet, daB in die Steuer- 
einheit (16) die Positionswerte (P) einspeicherbar 
sind, die wahrend eines MeBvorgangs durch Posi- 
tionieren auf mindestens eine Spur ausgehend von 45 
einer Bezugsposition (B1 bis B3) ermittelten genau- 
en Positionen des Schreib/Lesekopfs des Magnet- 
kopfs (4) auf den Mitten der Spuren auf dem Ma- 
gnetband (3) zugeordnet sind, und daB die Steuer- 
einheit (16) wahrend des normalen Betriebs des 50 
Magnetbandgerats unter Verwendung dieser Posi- 
tionswerte (P) die Steuersignale fur die Motorsteu- 
erung (15) erzeugt. 

10. Anordnung nach Anspruch 9, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB die Steuereinheit (16) einen 55 
loschbaren und wiederbeschreibbaren Festwert- 
speicher (FS) enthalt, in dem die Positionswerte (P) 
speicherbar sind. 

11. Anordnung nach Anspruch 9, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB die Steuereinheit (16) einen Ad- 60 
dierer (24) umfaBt, der aus den Soll-Positionswer- 

ten (N) und zugehorigen Korrekturwerten (d) die 
Steuersignale erzeugt. 

12. Anordnung nach Anspruch 9, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB die Steuereinheit (16) einen Mi- 65 



krorechner (26) umfaBt, der die Steuersignale er- * 
zeugt. 

Claims 

1 . Method for positioning a magnetic head (4) on- 
to various tracks of a magnetic tape (3) in a magnet- 
ic tape device, in which at least one read/write head 
of the magnetic head (4) is positioned by means of a 
positioning device, provided with an electric motor, 
perpendicular to the direction of movement of the 
magnetic tape (3) onto the various tracks and in 
which, by comparison of the respective actual posi- 
tion values of the magnetic head (4) with set posi- 
tion values assigned to the various tracks, control 
signals for a motor control (15) are generated for 
the driving of the electric motor (9) of the position- 
ing device, characterized in that the precise posi- 
tions of the read/write head of the magnetic head 
(4) on the centres of the tracks on the magnetic 
tape (3) are determined during a measuring opera- 
tion by a positioning onto at least one track, starting 
from a reference position (B1 to B3), in that these 
precise positions are assigned position values (P) 
and in that, during the normal operation of the mag- 
netic tape device, the control signals for the motor 
control (15) are generated using these postion val- 
ues (P). 

2. Method according to Claim 1, characterized in 
that the position values (P) are formed from correc- 
tion values (d), determined for a plurality of magnet- 
ic tape devices of the same normal values (N) and 
for each magnetic tape device individually. 

3. Method according to Claim 1 or Claim 2, char- 
acterized in that the reference position (B1) as- 
signed to a middle track | , the reference position 

(B2) assigned to an outer track (0) or the reference 
position (B3) assigned to an edge of the magnetic 
tape (3) is envisaged as reference postion. 

4. Method according to one of Claims 1 to 3, char- 
acterized in that the position values (p) are in each 
case assigned to a given number of steps for the 
driving of an electric motor (9), designed as step- 
ping motor, of the positioning device. 

5. Method according to one of Claims 1 to 3, char- 
acterized in that the position values (P) are in each 
case assigned to a given number of clock signals 
for the driving of an electric motor (9), designed as 
direct-current motor with a timing disc, of the posi- 
tioning device. 

6. Method according to one of Claims 1 to 5, char- 
acterized in that the position values (P) are differ- 
ent depending on the direction in which positioning 
onto a track is carried out. 

7. Method according to one of Claims 1 to 6, char- 
acterized in that the position values (P) for the vari- 
ous tracks are determined by the positioning onto a 
track far away from the reference position (B1 to 
B3) by interpolation. 

8. Method according to one of Claims 2 to 7, <; 
characterized in that the same correction value (d) 

is assigned in each case to a group of mutually 
neighbouring tracks on the magnetic tape (3). 

9. Arrangement for positioning a magnetic head i 
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(4) onto various tracks of a magnetic tape (3) in a 
magnetic tape device, having a positioning device, 
provided with an electric motor (9), which device po- 
sitions at least one read/write head in the magnetic 
head (4) perpendicular to the direction of movement 
of the magnetic tape (3) onto the various tracks and 
having a control unit which, by comparison of the re- 
spective actual position values of the magnetic 
head (4) with the various set position values as- 
signed to the various tracks, generates control sig- 
nals for a motor control (15) for the driving of the 
electric motor (9) of the positioning device, charac- 
terized in that the position values (P) which are as- 
signed to precise positions of the read/write head 
of the magnetic head (4) on the centres of the 
tracks on the magnetic tape (3) determined during a 
measuring operation by positioning onto at least one 
track, starting from a reference position (B1 to B3), 
can be stored into the control unit (16), and in that, 
during the normal operation of the magnetic tape de- 
vice, the control unit (16) generates the control 
signals for the motor control (15) using these posi- 
tion values (P). 

10. Arrangement according to Claim 9, character- 
ized in that the control unit (1 6) contains an erasable 
programmable read-only memory (EPROM), in which 
the position values (P) can be stored. 

1 1 . Arrangement according to Claim 9, character- 
ized in that the control unit (1 6) comprises an adder 
(24), which generates the control signals from the 
set position values (N) and associated correction 
values (d). 

12. Arrangement according to Claim 9, character- 
ized in that the control unit (1 6) comprises a micro- 
computer (26), which generates the control signals. 



Revendications 

1 . Procede pour positionner une tete magnetique 
(4) sur differentes pistes d'une bande magnetique 
(3) dans un appareil a bande magnetique, dans le- 
quel au moins une tete d'ecriture/de lecture de la te- 
te magnetique (4) est positionnee, a I'aide d'un dis- 
positif de positionnement pourvu d'un moteur, per- 
pendiculairement a la direction du deplacement de la 
bande magnetique (3), sur les differentes pistes, et 
dans lequel on produit, par comparaison des va- 
leurs de la position instantanee de la tete magneti- 
que (4) avec les valeurs de la position de consigne 
associee aux differentes pistes, des signaux de 
commande pour une commande de moteur (1 5) pour 
attaquer le moteur electrique (9) du dispositif de po- 
sitionnement, caracterise par le fait que, pendant 
un processus de mesure, et par un positionnement 
sur au moins une piste, en partant d'une position de 
reference (B1 a B3), on determine les positions pre- 
cises de la tete d'ecriture/de lecture de la tete ma- 
gnetique (4) par rapport aux milieux des pistes de la 
bande magnetique (3), qu'a ces positions precises 
sont assoctees des valeurs de position (P), et que 
pendant le fonctionnement normal de I'appareil a 
bande magnetique, et avec utilisation de ces va- 
leurs de position (p), on produit les signaux de com- 
mande pour la commande du moteur (15). 



2. Procede selon la revendication 1, caracterise 
par le fait que les valeurs de position (P) sont for- 
mees a partir des memes valeurs normales (N) pour 
une pluralite d'appareils a bandes magnetiques, et 

5 des valeurs de correction (d) qui ont ete determi- 
nees individuellement pour chaque appareil a bande 
magnetique. 

3. Procede selon la revendication 1 ou ia revendi- 
cation 2, caracterise par le fait qu'il ist prevu, com- 

10 me position de reference, la position de reference 
(B1) qui est associee a une piste mediane \ , la posi- 
tion de reference (B2) qui est associee a une piste 
exterieure (0) ou la position de reference (B3) qui 

15 est associee a un bord de la bande magnetique (3). 

4. Procede selon une des revendications 1 a 3, 
caracterise par le fait que les valeurs de position 
(P) sont associees respectivement a un nombre pre- 
determine de pas pour I'attaque d'un moteur electri- 

20 que (9) du dispositif de positionnement, et qui est 
realise sous la forme d'un moteur pas-a-pas. 

5. Procede selon I'une des revendications 1 a 3, 
caracterise par le fait que les valeurs de position 
(P) sont respectivement associees a un nombre pre- 

25 determine de signaux de cadence pour I'attaque d'un 
moteur electrique (9) du dispositif de positionne- 
ment, lequel moteur electrique est realist sous la 
forme d'un moteur a courant continu avec un disque 
de synchronisation. 

30 6. Procede selon I'une des revendications 1 a 5, 
caracterise par le fait que les valeurs de position 
(P) sont differentes, en fonction de la direction 
dans laquelle on procede au positionnement sur une 
piste. 

g5 7. Procede selon I'une des revendications 1 a 6, 
caracterise par le fait que les valeurs de position 
(P) pour les differentes pistes, sont determinees, 
par interpolation, du positionnement sur une piste 
qui est tres eloignee de la position de reference (B1 

40 &B3 >- 

8. Proc§de selon I'une des revendications 2 a 7, 
caracterise par le fait qu'une meme valeur de cor- 
rection (d) est associee a un groupe de pistes voisi=- 
nes sur la bande magnetique. 

45 9. Dispositif pour le positionnement d'une tete ma- 
gnetique (4) sur differentes pistes d'une bande ma- 
gnetique (3) dans un appareil a bande magnetique, 
avec un dispositif de positionnement, pourvu d'un 
moteur electrique (9), qui positionne, perpendiculai- 

50 rement a la direction du deplacement de la bande ma- 
gnetique (3), sur les differentes pistes, au moins 
une tete d'ecriture/de lecture, et avec une unite de 
commande qui, par comparaison des valeurs de po- 
sition instantenees de la tete magnetique (4) avec 

55 les valeurs de position de consigne qui sont asso- 
ciees aux differentes pistes, produit des signaux de 
commande pour une commande de moteur (15) en 
vue de I'attaque du moteur Electrique (9) du disposi- 
tif de positionnement, caracterise par le fait que 

60 dans I'unite de commande (16) sont susceptibles 
d'etre m6moris6es les valeurs de position (P) qui, 
pendant un processus de mesure, par positonne- 
ment sur au moins une piste et en partant d'une posi- 
tion de reference (B1 a B2), sont associees aux po- 

65 sitions precises de la tete d'ecriture/de lecture de ia 
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tete magnetique (4) par rapport aux milieux des pis- 
tes de la bande magnetique (3), et que I'unite de com- 
mande (16) produit, pendant le fonctionnement nor- 
mal de I'appareil a bande magnetique et avec utilisa- 
tion de ces valeurs de position (P), les signaux de 5 
commande pour la commande de moteurs (15). 

10. Dispositif selon la revendication 9, caracteri- 
s§ par le fait que I'unite de commande (16) comporte 
une memoire morte (FS) effagable et susceptible de 
recevoir a nouveau des inscriptions, memoire dans 10 
laquelle sont susceptibles d'etre memorisees les va- 
leurs de position (P). 

11. Dispositif selon la revendication 9, caracteri- 
se par le fait que I'unite de commnde (1 6) comporte 

un additionneur (24) qui produit, a partir des va- 15 
leurs de position de consigne et des valeurs de cor- 
rection associees, les signaux de commande. 

12. Dispositif selon la revendication 9, caracteri- 
se par le fait que I'unite de commande (16) comporte 

un microcalculateur (26) qui produit les signaux de 20 
commande. 
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